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Tipo de oferta tecnológica

Patentes

¿Dónde?

Centro de Automática y Robótica (CAR). Centro Mixto UPM-CSIC Robots y máquinas inteligentes

Documentación

Descargar documentación adicional (jsp?id=820&id_archivo=5010&tipo=patente&extension=fichero )

Descripción de la patente

Mecanismo robótico paralelo formado por dos brazos articulados de 2 grados de libertad cada uno, unidos a través de un cilindro
telescópico, lo que hace que el mecanismo completo tenga 4 grados de libertad. Es un robot rápido, sencillo y de fácil control que
resuelve problemas de posicionamiento de una aguja quirúrgica, de posicionamiento de las hélices para helicópteros y de locomoción
de robots y de posicionamiento de impulsores de submarinos.

Situación

Concedida

https://www.upm.es/recursosidi/offers-resources/patentes/mecanismo-del-tipo-articulado-de-morfologia-serial-paralela-de-cuatro-grados-de-libertad-para-apuntar-y-guiar-dispositivos-hacia-dianas-distales/
https://www.upm.es/recursosidi/offers-resources/patentes/mecanismo-del-tipo-articulado-de-morfologia-serial-paralela-de-cuatro-grados-de-libertad-para-apuntar-y-guiar-dispositivos-hacia-dianas-distales/
https://www.upm.es/recursosidi/offers-resources/patentes/mecanismo-del-tipo-articulado-de-morfologia-serial-paralela-de-cuatro-grados-de-libertad-para-apuntar-y-guiar-dispositivos-hacia-dianas-distales/
https://www.upm.es/recursosidi/ofertas-recursos/patentes/
https://www.upm.es/recursosidi/map/centro-de-automatica-y-robotica-car-centro-mixto-upm-csic/
https://www.upm.es/recursosidi/map/robots-y-maquinas-inteligentes/
https://www.upm.es/S2i/Acuse/recuperarArchivo.jsp?id=820&id_archivo=5010&tipo=patente&extension=fichero
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